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본 발 명 의 로봇 핑거 시 스 템 에 따르면, 로 봇 의 손 가 락 을 구 현 하면서 동시에 손 가 락 의 이동 궤 적 을 좀 더 크게 
% 도 는 상 황 에 다 다 르지 않도록 할 수 있게 된다. 


따른 로봇 핑거 시 스 템 의 사 시 도 
지 5 는 본 발 명 의 일 실 시 예 에 따른 로봇 핑거 시 스 템 의 그 림 핑 과 정 을 나타낸 도면. 
봇 


핑거 시 스 템 에 외 력 이 가해진 경 우 를 나타낸 도면. 


발 명 을 실 시 하기 위한 구체적인 내용 
도 1 내지 2 는 본 발 명 의 일 실 시 예 에 따른 로봇 핑거 시 스 템 의 사 시 도 이 고, 도 3 내지 5 는 본 발 명 의 일 실시 
에에 따른 로봇 핑거 시 스 템 의 그 림 핑 과 정 을 나타낸 도 면 이며, 도 6 은 분 발 명 의 일 설 시 예 에 따른 로봇 핑거 


시 스 템 에 외 력 이 가해진 경 우 를 나타낸 도 면 이다. 
본 발 명 에 따른 로봇 핑거 
] 스 (100) 를 기 준 으로 그립 
에 제 2 회 전 축 (420) 을 통해 


시 스 템 은, 베 이 스 (100); 후 단 부 가 베 이 스 (100) 에 제 1 회 전 축 (220) 을 통해 결 합 되어 베 
방향 또는 릴 리 즈 방 향 으로 회 전 되는 제 1 링 크 (200); 후 단 부 가 제 1 링 크 (200) 의 전 단 부 
결 합 되어 그 립 방향 또는 릴 리 즈 방 향 으로 회 전 되며, 전 단 부 와 후 단부 
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(400) 引 텐 션 슬 릿 (440) 에 연 


방 향 으 로 텐 션 슬 릿 (440) 이 형성된 제 2 링 크 (400); 후 단 부 (620) 가 제 1 링 크 (200) 에 연 결 되 고 전 단 부 가 제 2 링 크 
결 되 며 , 전 단 부 (640) 는 텐 션 슬 릿 (440) 을 따라 슬 라 이 덩이 가능한 보 조 링 크 (600); 및 
후 단 부 가 Ne 연결된 상 태 로 연 장 되며 전 단 부가 제 2 링 크 (400) 에 연결된 와 이 어 (\1,12); 를 포 함 하고, 


와 이 어 는 전 단 부 와 후 단 부의 사이 지 점 이 보 조 링 크 (600) 의 전 단 부 (640) 에 접 촉 되어 걸리고, 외 력 에 의해 제 2 링 
크 (400) 가 NN 회 동 되는 경우 보 조 령 크 (600) 의 전 단 부 는 텐 션 슬 릿 (440) 을 따라 상 대 이 동 됨으로 
써 와 이 어 를 밀 어 주어 와 이 어 에 장 력 이 유 지 되도록 할 수 있다. 

먼저, 도 1 내지 2 는 본 발 명 의 일 실 시 예 에 따른 로봇 핑거 시 스 템 의 사 시 도 이 다. 로 봇 에 는 베 이 스 (100) 가 설 
치 된다. 그리고 그 베 이 스 (100) 에 는 구 동 모 터 (800) 가 설 치 된 다. 또한, 베 이 스 (100) 에 는 손 가 락 이 설 치 되며, 구 
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동 모 터 (800) 를 통해 각 각 의 손 가 락 의 제 어 가 가 능 해 진다. 손 가 락 은 오 므 리 는 경우 그 립 핑 동 작 을 구 현 하는 것이 
고, 손 가 락 을 펼 경우 릴리즈 동 작 을 구 현 함으로서 사 람 의 동 작 을 모 사 하 게 된다. 
본 발 명 은 엑 추 에 이 터 를 줄이기 위한 방 안 으로 와 이 어 를 이 용 하 되 , 와 이 어 를 이 용 하 더라도 제 어 불 능 의 상 황 에 


빠지지 않도록 하고, 손 가 락 의 가동 범 위 를 좀 더 극 대 화 하 도록 하는 것이다. 


은 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (400) 로 이루어진다. 먼저 제 1 렁 크 (200) 는 후 단 부 가 베 이 스 (100) 에 
제 1 회 전 축 (220) 을 통해 결 합 되 어 베 이 스 (100) 를 기 준 으로 그 립 방향 또는 릴리즈 


그리고 제 2 링 크 (400) 는 제 1 링 크 (200) 의 전 방 에 마련되어 제 1 링 크 (200) 와 함께 손 가 락 의 마 디 를 
(400) 는 후 단 부가 제 1 링 크 (200) 의 전 단 부 에 제 2 회 전 축 (420) 을 통해 결 합 되어 그 립 방향 또는 릴 
전 된 다. 

그리고 제 2 링 크 (400) 의 전 단 부 와 후 단 부 의 사 이 에는 사선 방 향 으로 AM 형 성 된 다. 텐 션 슬 릿 (440) 은 
손 가 락 에 의 도 치 않은 외 력 이 작용할 경우 제 어 불 능 에 빠지지 않도록 하는 역 


딸로 


한편, 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (400) 의 텐 션 유 지를 위해 보 조 링 크 (600) 가 마 련 된 다. 보 조 링 크 (600) 는 제 1 링 크 
(200) 와 제 2 링 크 (400) 를 상호 연 결 하는 것으로서, 보 조 링 크 (600) 의 후 단 부 (620) 가 제 1 링 크 (200) 에 연 결 되고 전 
단 부 (640) 가 제 2 렁 크 (400) 의 텐 션 슬 릿 (440) 에 연 결 된 다. 도 면 에 도 시 된 것은 아니나, 우 선 적 으로 고 려 될 수 
는 실 시 예의 경우 보 조 링 크 (600) 의 후 단 부 는 제 1 렁 크 (200) 에 힌 지 로 연 결 되어 위 치 가 고 
하지만, 보 조 렁 크 (600) 의 전 단 부 (640) 는 제 2 링 크 (400) 의 텐 션 슬 릿 (440) 에 걸 리 도록 결 합 되 
다. 따라서, 손 가 락 이 그 립 방 향 으로 a 경우 보 조 링 크 (600) 는 후 단 부 (620) 를 기준 
(640) 가 텐 션 슬 릿 (440) 상에서 슬 라 이 딩 하는 것이다. 


정 
어 슬 라 이 
으로 회 


한편, 와 ㅇ IPL \2) 는 후 단 부 가 베 이 스 (100) 에 연결된 상 태 로 연 장 되며 전 단 부가 제 2 령 크 (400) 에 연 결 된 다. 그 
리고 와 이 어 는 전 단 부 와 후 단 부 의 사이 지 점 이 보조 と 9 ヨ (600) 4 선 단 부 (640) 에 접 촉 되어 걸린다. 즉 , 와 이 어 는 
베 이 스 (100) 와 제 2 링 크 (400) 에 단 부 가 각각 연 결 되 되 중간 경 로 에 서 보 조 렁 크 (600) 의 전 단 부 (640) 를 거 치 면 서 
전 단 부 에 지 지 되 며 걸 리 도록 구 성 된 다. 


이러한 로봇 손 가 락 의 경우 적극적인 액 추 에 이 터 를 이용한 제 어 가 아니라 도 6 과 같이 외 부 의 장 애 몰 에 손가락 
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vo 와이어 ~ 단 부 가 느 슨 해 져서 제 2 링 크 (400) 에 대 

는 도 6 과 같이, 외 력 에 의해 
Tad ei 로 회 동 되는 경우 보 조 링크 (066009 = 부 (640) 는 텐 션 슬 릿 (440) 을 따라 상대 
이 동 됨으로써 와 이 어 를 밀 어 주어 와 이 어 에 장 력 이 유 지 되도록 할 수 ho 


구 체 적 으로, 텐 션 슬 릿 (440) 은 제 2 링 크 (400) 의 전 단 부 에 서 후 단 부 를 향해 연 장 된 형 상 이며, 텐 션 슬 릿 (440) 의 전 
단 부 가 외 측 을 향 하 도록 기 울 어 진 사선 형 상 일 수 있다. 즉 , 보 조 링 크 (600) 의 전 단 부는 텐 션 슬 릿 (440) 의 전 단 부 
로 가 압 되어 이 동 함에 따라 점차 외 측 으로 이 동 하 게 되고, 그 결과 걸 려 있는 와 이 어 를 외 측 으로 밑 어 냄으로써 


o 
와 이 어 에 장 력 이 지 속 적 으로 유 지 되도록 하는 것이다. 


도 3 과 같이 일반적인 경우 보 조 링 크 (600) 의 전 단 부는 텐 션 슬 릿 (440) 의 후 단 부 에 위 치 된다. 이는 와 이 어 의 길 ㅇ 
자 체 를 짧게 설 계 하 여 와 이 어 에 항상 장 력 이 걸 리 도록 하기 위 함 이다. 그러나 이와 같은 상 황 에서 구 동 모터 
(800) 가 아닌 외 력 에 의해 제 2 렁 크 (400) 가 눌 릴 경 상 황 이 발 생 하 는데, 이 경우 제 1 렁 크 (200) 를 
기 준 으 로 제 2 링 크 (400) 가 접 혀 지 면서 보 조 링 크 (600) ~ 스럽게 텐 션 슬 릿 (440) 의 전 단 부로 밀 어 지 거 
된다. 그리고 그에 따라 보 조 링 크 (600) 의 전 단 부가 밀 신 장 되는 와 이 어 의 길 이 를 상쇠 
하고 와 이 어 에 장 력 이 계속 유 지 되도록 하는 것이다. 
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와 이 어 는 후 단 부 가 베 이 스 (100) 에 고 정 되고, 전 단 부가 제 2 렁 크 (400) 에 형성된 고 정 부를 관 통 하며, 관 통 한 단부 
에 헤 드 가 형 성 되 고 헤 드 (\28) 가 고 정 부 에 걸려 이 탈 이 방 지 될 수 있는데, 때 한 경우 만약 텐 션 슬 릿 (440) 이 
없다면 외 력 의 작 용 시 헤 드 는 전 방 으로 계속 빠지고, 그에 따라 와 이 어 는 전 단 부의 길 이 가 남게 된다. 그러한 
경 우 에는 와 이 어 의 장 력 이 소 멸 하여 제 2 링 크 (400) 가 제 1 링 크 (200) 에 연 동 되지 않는 제 어 불 능 의 상 태 에 빠지게 
되는 것이다. 본 발 명 은 이러한 경 우 에도 와 이 어 를 밀 어 줌으로써 장 력 을 유 지 토록 함에 특 징 이 있고, 따라서 도 
6 과 같은 상 황 에서도 제 2 링 크 (400) 는 와 이 어 를 통해 능 동 적 인 그 립 핑 제 어 가 가 능 해 지는 것이 


또한, 텐 션 슬 릿 (440) 은 외 측 을 향해 돌 출 된 곡 선 의 형 상 일 
부는 처 음 부터 와 이 어 를 외 


한편, 제 1 렁 크 (200) 에 는 전 단 부 와 후 단부 사 이 에서 길 이 방 향 으로 연 장 된 이 동 슬 릿 (240) 이 형 성 되 
(600) 의 후 단 부 (620) 는 이 동 슬 릿 (2 우 에 는 보 조 링 크 (600) 의 전 단 부 (640) 가 텐 


전 고, 보 조 링크 
동 슬릿 될 ! 
션 슬 릿 (440) 에 슬 라 이 딩 되고, 후 단 부 (620) 도 이 동 슬 릿 (240) 에 슬 라 이 딩 되는 경 우 이다. 또한, 와 이 어 는 전 방 와이 
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어 (\2) 와 후 방 와 이 어 (\1) 로 분 할 되도록 구 성 되고, 전 방 와 이 어 (\2) 는 전 단 부가 제 2 링 크 (400) 에 연 결 되고 후 단부 
가 보 조 링 크 (600) 의 후 단 부 (620) 에 연 결 되며, 후 방 와 이 어 (\1) 는 전 단 부가 보 조 링 크 (600) 의 후 단 부 (620) 에 연결 


되고 후 단 부가 베 이 스 (100) 에 연 
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도 3 내지 5 는 본 발 명 의 일 실 시 예 에 따른 로봇 핑거 시 스 템 의 그 립 핑 과 정 을 나타낸 도 면 으로서, 이를 통해 
평 상 시 의 그 립 핑 과 정 을 살 펴 본 다. 베 이 스 (100) 에 는 구 동 모 터 (800) 가 마 련 되 고, 구 동 모 터 (800) 는 제 1 링 크 (200) 
의 후 단 부 에 회 전 력 을 제 공 함 으로써 제 1 링 크 (200) 가 그 립 방향 또는 릴 리 즈 방 향 으로 회 동 될 수 있다. 그에 따라 
구 동 모 터 (800) 의 회 전 시 제 1 링 크 (200) 는 기 어 조 립 체 를 통해 동 력 을 전 달 받아 제 1 회 전 축 (220) 을 기 준 으로 그 립 방 
향 으로 오 므 라 들게 회 전 한다. 와 이 어 는 전 방 와 이 어 (2) 와 후 방 와 이 어 (\1) 로 구 분 되고, 이들은 보 조 링 크 (600) 의 
후 단 부 (620) 에 함께 고 정 된다 
, 베 이 스 (100) 에 는 제 1 렁 크 (200) 측 으로 돌 출 된 감 김 부 (140) 가 형 성 되 고, 구 동 모 터 (800) 의 동 작 에 따라 제 1 
우 2 의 감 김 부 (140) 의 홈 (142) 에 밀 착 되 며 감 김 으 로써 


(200) 가 그 립 방 향 으로 회 동 될 경우 후 방 와 이 어 (\1) 는 
링 크 (600) 의 후 단 부 (620) 를 베 이 스 (100) 측 으로 

후 방 와 이 어 는 보 조 링 크 (600) 의 후 단 부 를 후 방 으 
수 있다. 결국, 또한, 제 1 링 크 (200) 가 그 립 방향 
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도 3 과 5 를 비 교 하면 쉽게 파 


으로 회 동 될 경우 보 조 링 8 ヨ (600) 후 단 부 는 이 동 슬 릿 (24 
베 이 스 (100) 측 으로 슬 라 이 딩 되고 제 2 링 크 (400) 는 후 단 부를 중 심 으로 그 립 방 향 으로 회 동 되는 것이다. 그 
에 따라 보 조 링 크 (600) ^ 연결된 전 방 와 이 어 (2) 도 당 겨 지 는 것이고, 제 2 링 크 (400) 역시 그 립 방 


혀 지는 것이다. 따라서, 구 동 모 터 (800) 하 나 만 을 이 용 함 으로써 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (400) 의 그 립 동 
에 구 현 이 가 능 하 고, 더욱이 이 동 슬 릿 (240) 을 형 성 하고, 와 이 어 를 전 방 와 이 어 (12) 와 후 방 와 이 어 001) 로 
으로써 일반적인 손가락 대비 제 2 링 크 (400) 의 회 동 각 이 더욱 확 장 되는 것이다. 일반적인 로봇 손 가 락 들의 


더욱 확 
와 이 어 를 하나로 길게 연 장 하거나 또는 슬릿 없이 고 정 된 상 태 로 링 크 를 연 결 하기 때문에 제 2 링 크 (400) 
, 손 가 락 의 마지막 마 디 의 회 동 각 을 많이 확 보 하기 어려운 


도 3 과 같이, 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (400) 사 이 에는 탄 성 부가 마련되어 제 2 링 크 (400) 에 릴 리 즈 방 향 으로 
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[0052] 


[0054] 


[0056] 
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탄 성 이 가해질 수 있다. 이에 따라 도 5 의 상 태 에서 그 립 이 종 료 된 후 
동 하 면 후 방 와 이 어 가 풀리고, 탄 성 부 에 ean 항상 릴 
00) 는 구 동 되지 않아도 외 력 에 

도 ~ 이 ~ 강 럭 이 유 지 되기 때문에 도 6 의 상 태 에서도 제 2 링 크 
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면 , 로 봇 의 손 가 락 을 구 현 하면서 동시에 손 가 락 의 이동 퀘 적을 좀 더 크게 
고, 외 력 이 가 해 지는 경 우 에도 


제 어 가 불 가 능 해지는 상 황 에 다 다 르지 않도록 할 수 있게 된다. 
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였지만 
기술적 사 상 을 8 한도 내 에 서 , 본 발 명 이 다 양 하게 개량 및 ! 변 화 될 수 수 있다는 3 AM す 업 계 에서 동 
ス 


분 호의 실명 

100 : 베이스 200 : 제 1 링 크 
240 : 이 동 슬릿 400 : 제 2 링 크 

440 : 텐 션 슬릿 600 : 보 조 링크 

800 : 구 동 모터 1 : 후 방 와이어 
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